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(54) Title: METHOD AND DEVICE FOR ADJUSTING A DISTANCE SENSOR 

(54) Bezeichnung: VERFAHREN UND VORRICHTUNG ZUR JUSTIERUNG EINES ENTFERNUNGS SENSORS 

(57) Abstract 

The present invention relates to a 
method and device for adjusting the align- 
ment of the beam characteristics of a dis- 
tance sensor (10), particularly of a distance 
radar for a motor vehicle (11). According to 
the invention, a known device (13) for po- 
sitioning a vehicle (11), preferably a head- 
light adjusting device, is linked to a target 
object (12) for the distance sensor. The in- 
vention also provides for a service unit (16) 
by means of which measured or data val- 
ues of the distance sensor can be read out. 
Said measured values and data values are an- 
alyzed on the basis of at least one predefined 
criterion in such a way that any necessary 
adjustments to the direction of the distance 
sensor can be indicated by means of the ser- 
vice unit. The invention preferably makes 
use of the ability of the distance sensor to 
determine the relative positions of detected 
target objects, failing which the adjustment 
is carried out in accordance with preset re- 
ceiving levels. 
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(57) Zusammenfassung 



Die vorliegende Erfindung betrifft ein Verfahren sowie eine Vorrichtung zur Justierung der Ausrichtung einer Strahlcharakteristik 
eines Entfernungssensors (10), insbesondere eines Abstandsradars fur ein Kraftfahrzeug (11). ErfindungsgemaB ist eine bekannte 
Vorrichtung (13) zur Positionierung eines Kraftfahrzeuges (11), vorzugsweise ein Scheinwerfer-Einstellgerat mit einem Zielobjekt (12) 
fur den Entfernungssensor verbunden. AuBerdem ist eine Serviceeinheit (16) vorgesehen, mit welcher MeB- oder Datenwerte des 
Entfernungssensors auslesbar sind. Anhand mindestens eines vorgegebenen Kriteriums werden die MeB- oder Datenwerte so ausgewertet, 
daB mit der Serviceeinheit notwendige Verstellrichtungen des Entfernungssensors anzeigbar sind. Vorzugsweise wird die Fahigkeit des 
Entfernungssensors, Winkellagen detektierter Zielobjekte zu bestimmen, genutzt. Andernfalls wird auf vorgegebene Empfangspegel justiert. 
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Verfahren und Vorrichtung zur Justieruna eines Entfernungs- 

sensors 

Die vorliegende Erfindung betrifft ein Verfahren sowie eine 
Vorrichtung zur Justierung der Ausrichtung einer Strahl- 
charakteristik eines Entf ernungs sensors . Sie betrifft 
insbesondere die Justierung der Ausrichtung einer Strahl- 
charakteristik eines Abstandsradars , welches in oder an 
einem Kraf tf ahrzeug, beispielsweise im Rahmen einer auto- 
matischen Geschwindigkeitsregelung oder einer Kollisions- 
erkennung, montiert ist. Uber diese konkrete Anwendung 
hinaus kann die Erfindung jedoch zur Justierung samtlicher 
Entf ernungs sens oren verwendet werden, die auf der Aussendung 
und dem Empfang elektromagnetischer oder anderer Wellen 
basieren. 

Stand der Technik 

Eine Vorrichtung zum Justieren einer Richtantenne eines 
Radar-Abstandswarngerates eines Fahrzeuges ist aus der 
DE 42 01 214 CI bekannt . Die dort beschriebene Vorrichtung 
ist dadurch gekennzeichnet , daS die Richtantenne mit einem 
Justierscheinwerf er zu einer starren, am Fahrzeug mittels 
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einer Verstellplatine verstellbar angebrachten Einheit 
verbunden ist und diese Einheit durch Ausrichten der 
optischen Achse des Lichtkegels des Justierscheinwerf ers mit 
Hilfe. eines f ahrzeugbezogenen optischen Nachweisgerates 
justierbar ist. Die Genauigkeit der Justierung des Radar- 
Abstandswarngerates hangt damit von der Genauigkeit der 
Justierung des Lichtkegels des Justierscheinwerf ers ab . Das 
Abstandswarnradar selbst wird fur die Justierung nicht 
unmittelbar genutzt . 

Daruber hinaus ist es, wie auch in der zuvor genannten 
Schrift erwahnt, iiblich, Radar -Abs tandswarngerat e mit Hilfe 
eines handelsublichen Mikrowellenme&gerates -zu justieren, 
welches das von der Richtantenne ausgesendete Strahlenbiindel 
nachweist. Solche Mefigerate sind jedoch teuer, aufwendig, 
schwierig zu bedienen und gehoren bisher nicht zur normalen 
Ausrustung einer Kraf tf ahrzeug-Werkstatt . 

Aufgabe, Losung und Vorteile der Erfindung 

2iel der vorliegenden Erfindung ist es dement sprechend, ein 
Verfahren sowie eine Vorrichtung anzugeben, mit dessen bzw. 
deren Hilfe ein Entf ernungssensor , insbesondere an einem 
Kraf tf ahrzeug, auf einfache, kostengunstige und dabei 
trotzdem sehr exakte Weise im Bezug auf eine Ref erenzachse 
justiert werden kann. Justierung eines Entf ernungssensors 
bedeutet dabei ausf iihrlicher gesprochen die Justierung der 
Ausrichtung der Strahlcharakteristik des Entf ernungssensors . 

Erf indungsgemaS wird diese Aufgabe durch ein Verfahren und 
eine Vorrichtung mit den in den Anspruchen 1 und 7 bezeich- 
neten Merkmalen gelost. Bevorzugte Ausf uhrungsf ormen der 
Erfindung ergeben sich aus den untergeordneten Anspruchen 
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Zu den Vorteilen der Erfindung gehort vor allem, daS die 
Justierung des Entfernungs sensors ohne spezielle, teure und 
in der Regel schwierig zu bedienende MeSgerate, insbesondere 
ohne spezielle Mikrowellenmefigerate erfolgt. Dement sprechend 
5 sind die Vorrichtung und das Verfahren sehr robust und sehr 

einfach zu bedienen bzw. durchzuf iihren . Dies gilt insbeson- 
dere auch fur Personal, das nicht iiber spezielle Mikro- 
wellen- oder der jeweiligen Technologie eines verwendeten 
Entf ernungssensors entsprechende Kenntnisse verf ugt . Die 

10 erf indungsgemafie Vorrichtung la£t sich mit geringem Aufwand 

aus.in der Kraf tf ahrzeugbranche bekannten Vorrichtungen, 
insbesondere einem Scheinwerf er-Einstellgerat oder einem 
Achsvermessungsstand herstellen. So ist bei diesen lediglich 
die Befestigung eines als Zielobjekt fur den Entfernungs- 

15 sensor geeigneten Reflektors notwendig. Ein besonderer 

Vorteil gegeniiber der in der DE 42 01 214 CI beschriebenen 
Vorrichtung ist, da£ die Genauigkeit der Justierung des 
Entf ernungssensors durch das Auf losevermogen des Entf er- 
nungssensors selbst und nicht durch einen davon vollkommen 

20 unabhangigen Scheinwerfer bestimmt wird. Dadurch ist gewahr- 

leistet, da£ die Genauigkeit der Justierung dem jeweils 
verwendeten Entf ernungssensor exakt und optimal entspricht . 
Ein weiterer und ebenso wichtiger Vorteil des erfindungs- 
gemafien Verfahrens ist, daS zeitgleich mit der Justierung 

25 auch eine Funktionskontrolle des Entf ernungssensors durch- 

gefiihrt wird. Weitere Vorteile der Erfindung, insbesondere 
Vorteile einzelner Ausf uhrungsf ormen oder Weiterbildungen 
ergeben sich aus der nachf olgenden Beschreibung von 
Ausf uhrungsbeispielen. 

30 

Beschreibung von Ausf uhrungsbeispielen 

Nachfolgend werden Ausf uhrungsbeispiele der Erfindung anhand 
35 einer Zeichnung erlautert. Es zeigen 
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Figur 1 eine schematische Darstellung einer Vorrichtung zur 
Durchfiihrung des erf indungsgemafeen Verfahrens, 

Figur 2a und 2b zwei Beispiele erf indungsgemaSer Vorrich- 
tungen, 

Figur 3 einen Ausrichtspiegel der Vorrichtungen gemafe den 
Figuren 2a und 2b, 

Figur 4 eine besondere Ausf uhrungsf orm eines drehbar 
gelagerten Zielob j ektes , 

Figur 5 ein erf indungsgemaSes Zielobjekt in Form eines 
15 Reflektors, 

Figur 6 einen erf indungsgemaSen Reflektor in einer Seiten- 
ansicht , 

20 Figur 7 ein Flufcdiagramm des erf indungsgemafcen Verfahrens, 

Figur 8 ein detailliertes FluSdiagramm eines bevorzugten 
Verf ahrensabschnitts und 

25 Figur 9 ein zweites detailliertes FluSdiagramm eines zweiten 

bevorzugten Verf ahrensabschnittes . 

Die schematische Darstellung der Figur 1 zeigt einen zu 
justierenden Entf ernungssensor 10, der in der Front eines 

30 Kraft fahrzeugs 11 eingebaut ist. Beispielsweise handelt es 

sich hier urn ein Abstandswarnradar zur Kollisionsvermeidung 
oder im Rahmen einer adaptiven Fahrgeschwindigkeitsregelung . 
Der Entf ernungssensor 10 befindet sich in einer Hohe hS 
oberhalb des Erdbodens . Gegenuber von dem Kraf tf ahrzeug 11 

3 5 in Strahlrichtung des Ent f ernungssensors 10 befindet sich 
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eine nachfolgend noch ausf uhrlicher beschriebene Positio- 
niervorrichtung 13. An dieser ist ein fur den Entf ernungs- 
sensor 10 geeignetes Zielobjekt 12, beispielsweise ein 
Triple- oder Cornerref lektor befestigt. In seiner Ausgangs- 
5 stellung befindet sich das Zielobjekt 12 in einer Hohe hO 

uber dem Erdboden, wobei ho bevorzugt gleich hS ist. Eine 
strichpunktierte Linie 14 zeigt eine Normalenrichtung des 
Zielobjektes 12, beispielsweise eine senkrecht zu seiner 
effektiven Ref lexionsf lache stehende Achse . Eine gestri- 

10 chelte Linie 15 skizziert die Hauptstrahlrichtung des 

Entf ernungssensors 10. Mit 16 ist eine Serviceeinheit 
bezeichnet, die uber eine Schnittstelle mit dem Entfernungs- 
sensor 10 verbunden ist und mit der uber diese Schnittstelle 
Me£- oder Datenwerte des Entf ernungssensors 10 auslesbar 

15 sind. Weiterhin umfaSt die Serviceeinheit 16 eine Anzeige- 

vorrichtung, beispielsweise in Form von vier Richtungs- 
pfeilen, mit denen die Richtung einer notwendigen Justierung 
oder Verstellung des Entf ernungssensors 10 anzeigbar' ist. 
Die Ausbildung einer externen, uber eine Schnittstelle an 

20 den Entf ernungssensor 10 ankoppelbaren Serviceeinheit 16 

entspricht einer bevorzugten Ausf uhrungs form der Erfindung, 
jedoch kann die Serviceeinheit 16 oder zumindest Teile davon 
auch in dem Entf ernungssensor 10 selbst mit integriert sein. 
Mit 17 sind zwei vertikal verschobene, alternative Posit io- 

25 nen des Zielobjektes 12 bezeichnet, die fur das nachfolgend 

beschriebene Justierverf ahren benotigt werden. Eine gestri- 
chelte Linie 18 deutet eine optionale Verbindung zwischen 
der Serviceeinheit 16 und der Posit ioniervorrichtung 13 an. 
Uber eine solche Verbindung kann die Serviceeinheit 16 

3 0 beispielsweise die vertikale oder auch eine horizontale 

Position des Zielobjektes 12 steuern. Mit 19 ist ein Aus- 
richtespiegel bezeichnet, uber den die hier als bevorzugte 
Ausf uhrungs form skizzierte Positioniervorrichtung 13 gegen- 
iiber dem Kraft fahrzeug 11 ausgerichtet werden kann. 

35 
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Figur 2a und 2b zeigen zwei, sich nur in einigen bekannten 
Merkmalen unterscheidende Ausfiihrungsbeispiele einer erfin- 
dungsgema£en Vorrichtung 200. Jeweils identische Bestand- 
teile der Vorrichtung sind dement sp re chend mit gleichen 
Referenzziffern versehen. Figur 2a zeigt ein bekanntes 
Scheinwerf er-Einstellgerat der Fa. Bosch vom Typ EFLE52. 
Figur 2b zeigt ein Scheinwerf er-Einstellgerat der Fa. Bosch 
vom Typ EFLE50/51. Die beiden Typen unterscheiden sich in 
erster Linie durch ihren StandfuE 206 bzw. 213. Das EFLE52 

• 

ist auf einer Bodenschiene 206 verschiebbar montiert. Es ist 
ein ortsfestes Scheinwerf er-Einstellgerat , welches fur hohen 
Fahrzeugdurchlauf konzipiert ist. Demgegenuber besitzt das 
EFLE50/51 einen auf Radern beweglichen Standfu£ 213. In 
beiden Fallen umfaEt die Vorrichtung 200 das eigentliche 
Scheinwerf er-Einstellgerat 201, welches anhand bekannter 
Verfahren die Einstellung bzw. Justierung eines Kraftfahr- 
zeugscheinwerf ers ermoglicht. Grundsatzlich ist es dabei 
notwendig, da£ das Gerat 201 parallel zur Fahrzeuglangsachse 
vor den jeweiligen Kraf tf ahrzeugscheinwerf er gebracht wird. 
Dazu ist das Gerat 201 hdhenverstellbar an einem vertikalen 
Trager 214 befestigt. Am oberen Ende des vertikalen Tragers 
214 ist xiber einen Ausleger 203 ein Ausrichtespiegel 202 
angebracht . Letzterer wird anhand der Figur 3 noch ausfuhr- 
licher beschrieben. Als Besonderheiten, die sich aus dem 
stationaren StandfuS 206 ergeben, besitzt das EFLE52 gemaE 
Figur 2a weiterhin eine Verstellmoglichkeit 205 am Ausleger 
203 sowie eine Verstellmoglichkeit 204 an dem vertikalen 
Trager 214. Diese Verstellmoglichkeiten dienen dazu, die 
Vorrichtung 200 mit Hilfe des Ausrichtespiegels 202 in eine 
gewunschte Position bezuglich einer wahlbaren Ref erenzlinie 
eines Kraf tf ahrzeugs zu bringen. 

Erf indungsgemaS besitzt die Vorrichtung 200 in Figur 2a 
unterhalb des Gerates 201 ein Zielobjekt 208. Dieses ist 
gemaS einer Aus fuhrungs form fest mit der Vorrichtung 200 
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Oder mit dem Gerat 201 verbunden und beinhaltet hier bei- 
spielhaft einen Triple- Oder Cornerref lektor 209. Ein 
solcher Reflektor wird insbesondere bei elektromagnetischen 
Wellen hoher Frequenzen verwendet und besitzt die Eigen- 
schaft, auftreffende Wellen in jeweils die Richtung zu 
ref lektieren, aus der sie gekommen sind. Figur 2b zeigt eine 
alternative Aus fuhrungs form, bei der ein Zielobjekt 210, 
welches dem Zielobjekt 208 entspricht auf das Gerat 201 los- 
bar aufgesteckt ist. Dies entspricht der Verwendung des in 
Figur 2b gezeigten EFL.E50/51 als mobilem Scheinwerf er-Ein- 
stellgerat. Aus dieser Verwendung resultierend besitzt das 
EFLE50/51 einen Griff 207, anhand dessen es bewegt und somit 
vor einem Fahrzeug positioniert werden karm. Die Vorrichtung 
gemafi Figur 2a weist aufierdem zwei nachfolgend naher 
erlauterte Peilmarken 211 und 212 auf, die bevorzugt eine 
Peilvorrichtung mit Kimme und Korn bilden. 



20 



25 



30 



Figur 3 zeigt in einer Detaildarstellung den Ausrichte- 
spiegel 202 an dem Ausleger 203. Der Ausrichtespiegel 202 
ist urn seine Langsachse parallel zu einer Visierlinie 32 
drehbar gelagert . Die Visierlinie 32 ist eine sichtbare 
Linie oder Gerade, die auf die spiegelnde Flache 31 aufge- 
bracht ist. Der Ausrichtespiegel 202 wird uber Kopf des 
Bedieners so eingestellt, da£ im Spiegel 31 die Front seite 
des Fahrzeugs mit zwei symmetrischen Bezugspunkten, bei- 
spielsweise den Scheinwerf eroberkanten oder der Trennfuge 
der Motorhaube sichtbar wird. Dann wird die gesamte Vorrich- 
tung 200 in Langs richtung des Fahrzeuges so ausgerichtet , 
dafi die Visierlinie 32 die beiden auSeren Bezugspunkte 
gleichmaSig beriihrt. 



35 



Charakteristisch an der hier beschriebenen, erfindungs- 
gemaSen Vorrichtung 200 ist, daS eine bekannte Vorrichtung 
zur Positionierung eines MeS- oder Prufgerates 201 und eines 
Kraft fahrzeugs relativ zueinander durch ein Zielobjekt 2 08, 
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210 erganzt wird. Neben dem hier stellvertretend fur alle 
Scheinwerf er-Einstellgerate beschriebenen EFLE5x eignet sich 
dazu naturlich auch jede andere Vorrichtung, mit der ein 
Kraf tf ahrzeug senkrecht oder parallel zu einer wahlbaren 
5 Bezugslinie positioniert werden kann. So kann eine Vorrich- 

tung 200 beispielsweise zu dem hier beschriebenen Zweck auch 
ohne das eigentliche Scheinwerf er-Einstellgerat 201 verwen- 
det werden. Als Me£- oder Priifobjekt im Sinne des Patent - 
anspruchs 7 wird dann das Zielobjekt 208, 210 selbst 

10 betrachtet. Weiterhin sind Scheinwerf er-Einstellgerate 

bekannt, bei denen ein Kraf tf ahrzeug uber verstell- oder 
verschiebbare Backen fest in die entsprechende Vorrichtung 
eingespannt werden kann. Auch in diesem Fall befindet sich 
das Kraf tf ahrzeug dann mit seiner Langsachse in einem 

15 bekannten Winkel zu einer wahlbaren Ref erenzlinie . Auch ein 

an sich bekannter Achsvermessungsstand fur Kraf tf ahrzeuge 
kann zur Positionierung des Kraf tf ahrzeuges genutzt werden. 
Wie beispielsweise aus einer Bedienungsanleitung zu einem 
AchsmeSgerat der Fa. Bosch mit der Ve r 6 f f en 1 1 i chungsnumme r 

20 K7-UBF 192/5, II. Auflage, auf der Seite 20 unten hervor- 

geht, ist auch in diesem Fall ein Kraf tf ahrzeug so positio- 
nierbar, da& es rechtwinklig zu einer optischen Mittelachse 
des AchsmeEgerates steht. 

2 5 Figur 4 zeigt eine bevorzugte Weiterbildung der Erfindung, 

bei der ein Zielobjekt 41 uber einen Ausleger 44 drehbar an 
einer Haltevorrichtung 42 befestigt ist. Mit 431-433 sind 
alternative Positionen des Zielobjektes 41 bezeichnet. Mit 
einer solchen Aus fuhrungs form, deren. Trager 42 beispiels- 

3 0 weise fest mit der zuvor beschriebenen Positioniervorrich- 

tung verbunden ist, kann das Zielobjekt 41 auf einfache 
Weise in unterschiedliche , aber jeweils bekannte Positionen 
gebracht werden. Dies kann besonders vorteilhaft fur das 
nachfolgend beschriebene Verfahren zur Justierung des 
3 5 Entf emungssensors genutzt werden. 
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Figur 5 zeigt eine perspektivische Darstellung, wie ein 
bevorzugtes Zielobjekt 51 aufgebaut ist. Es umfa£t einen 
Reflektor 52, der geeignet ist, den jeweiligen Wellentyp des 
zu justierenden Entfernungssensors zu ref lektieren . GemaE 
einer bevorzugten und vorteilhaf ten Ausgestaltung der 
Erfindung ist der Reflektor 52 von einem Material umgeben, 
welches auftreffende Wellen absorbiert. Auf diese Weise wird 
gewahrleistet, da£ Uberstrahlungen des Reflektors 52 nicht 
zu storenden und damit unerwunschten Reflexionen an Gegen- 
standen in der Umgebung fuhren. Das absorbierende Material 
53 kann in einer beliebigen, hinlanglich bekannten Techno- 
logie hergestellt sein. Fiir elektromagnetische Wellen kann 
es zum Beispiel aus graphithaltigem Schaumstoff bestehen. 
Selbstverstandlich ist hier jedoch auch jedes andere Mate- 
rial oder auch jede andere konstruktive Losung geeignet, die 
gewahrleistet, da£ keine unerwunschten Reflexionen den 
Entf ernungssensor erreichen. Der Reflektor 52 kann wie in 
den Figuren 2a und 2b gezeigt als Corner- oder Tripleref lek- 
tor ausgebildet sein. Ein solcher Reflektor besitzt die 
Eigenschaft, auftreffende Wellen in jeweils die Richtung zu 
ref lektieren, aus der sie gekommen sind. Damit ist er einer- 
seits hervorragend fiir den beabsichtigten Zweck, einen 
Entf ernungssensor zu justieren, geeignet. Andererseits 
besitzt er den Nachteil, da£ er selbst dazu sehr exakt 
gegeniiber dem Entf ernungssensor posit ioniert sein mufi. 
Daruber hinaus ist seine Ref lexionscharakteristik in Abhan- 
gigkeit verschiedener Einf allswinkel , das heifit der Verlauf 
E(cp) der ref lektierten Signalenergie E in Abhangigkeit vom 
Einf allswinkel (p auf tref fender Wellen, im Bereich des Maxi- 
mums relativ flach. Dies fiihrt zu nachfolgend noch naher 
erlauterten Schwierigkeiten, insbesondere bei der Justierung 
eines Entfernungssensors, der keine eigene Winkelauswertung 
besitzt. Diese Nachteile werden bei Verwendung eines ebenen 
oder planen Reflektors, beispielsweise einer flachen Metall- 
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platte, oder wie in der Figur 5 gezeigt, eines zylindrisch 
konkav gewolbten Reflektors vermieden. Bei diesen beiden ist 
das Maximum der ref lektierten Signalenergie E uber verschie- 
denen Einf allswinkeln <p starker und deutlicher ausgepragt . 
5 Gleichzeitig stellen sie geringere Anforderungen an eine 

exakte Positionierung des Zielobjektes 51 vor dem Entfer- 
nungssensor . 

Figur 6 zeigt ein erf indungsgemafien Zielobjekt 6 0 in einer 

10 Seitenansicht . Zu sehen ist hier in diesem Fall wiederum ein 

Triple- oder Cornerref lektor 61, der von einem absorbieren- 
den Material 62 umgeben ist. In der hinten liegenden Spitze 
des Reflektors 61 befindet sich gemaS einer vorteilhaf ten 
Weiterbildung der Erfindung eine Laserquelle f beispielsweise 

15 ein handelsublicher bekannter Laserpointer 63. Er erzeugt 

einen Laserstrahl, der exakt in der normalen Richtung 64 des 
Reflektors 61 verlauf t . Ein solcher vorteilhaf t integrierter 
Laserpointer 63 ermoglicht oder vereinfacht eine exakte 
Positionierung eines erf indungsgemaSen Zielobjektes 6 0 vor 

2 0 dem zu justierenden Entf ernungssensor . So kann das Ziel- 

objekt 60 besonders einfach positioniert werden, indem der 
integrierte Laserpointer den Entf ernungssensor an der Stelle 
beleuchtet, an der die optische Achse des Entf ernungssensors 
angenommen wird. Im Fall eines Kraf tf ahrzeug-Abstandsradars 

25 ist dies haufig der Mittelpunkt einer f okussierenden Anten- 

nenlinse . 

Im folgenden wird nun das erf indungsgemaSe Verfahren mit 
bevorzugten Ausf iihrungsf ormen beschrieben. Figur 7 zeigt 

30 anhand eines groben FluSdiagramms , wie ein Entf ernungssensor 

10, der in ein Kraf tf ahrzeug 11 eingebaut ist, justiert 
werden kann. GemaS dem ersten Schritt 71 wird das Kraf tf ahr- 
zeug 11 mit dem Entf ernungssensor 10 vor einer Positionier- 
vorrichtung 13 abgestellt. Diese Positioniervorrichtung ist 

35 bevorzugterweise ein Scheinwerf er-Einstellgerat (SEG) gemafi 
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den Figuren 2a oder 2b. Wie erwahnt kann dies jedoch auch 
jede beliebige andere Positioniervorrichtung sein, mit der 
das Kraf tf ahrzeug 11 mit seiner Langsachse in eine definier- 
te und bekannte Position gebracht werden kann. Im nachsten 
Schritt 72 wird das Kraf tf ahrzeug und/oder die Positionier- 
vorrichtung, in diesem Fall also das Scheinwerf er-Einstell- 
gerat, mit Hilfe der vorgesehenen Mittel, vbrzugsweise dem 
Ausrichtespiegel 202 exakt positioniert . Im AnschluS daran 
befindet sich das Kraf tf ahrzeug in einer solchen Position, 
daS die Normalenrichtung 14 des Zielobjektes 12 in einem 
bekannten Winkel zu einer gewahlten Ref erenzlinie 15, als 
die vorzugsweise die Fahrzeuglangsachse des Kraf tf ahrzeugs 
11 gewahlt wird, steht. Nun wird gemaS Schritt 73 das Ziel- 
objekt 12 in eine definierte, insbesondere vertikale 
Position gegenuber dem Entf ernungssensor 10 gebracht. Dies 
erfolgt bei der Vorrichtung 2 00 gemaS den Figuren 2a und 2b 
durch eine vertikale und/oder gegebenenf alls auch horizon- 
tale Verschiebung des eigentlichen Scheinwerf er-Einstell- 
gerates 201. Damit wird auch das Zielobjekt 12 wie gewunscht 
in horizontaler und vertikaler Richtung verschoben. Zur 
exakten Ausrichtung des Zielobjektes 12 werden vorzugsweise 
die Peilmarken 211, 212 oder der Laserpointer 63 gemafi Figur 
6 verwendet. Bei einem Kraf tf ahrzeug-Abstandsradar mit einer 
dielektrischen Linse zur Fokussierung elektromagnetischer 
Wellen wird der Laserstrahl des Laserpointers 63 beispiels- 
weise mittig auf die dielektrische Linse ausgerichtet . 
Dieselbe Position muE auch bei einer Verwendung der Peil- 
marken 211, 212 gefunden werden. Dann wird gemaS Schritt 74 
der Entf ernungssensor 10 uber eine Serviceschnittstelle mit 
der Serviceeinheit 16 verbunden, so da& Me£- oder Datenwerte 
des Entf ernungs sensors 10 anhand der Serviceeinheit 16 aus- 
lesbar sind. Weiterhin wird der Entf ernungssensor 10 in 
Betrieb genommen, das heiSt es werden mit ihm bestimmungs- 
gemafie Entf ernungs- und wenn moglich gegebenenf alls auch 
Richtungs- oder Positionsmessungen durchgef iihrt . GemaS 
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Schritt 75 werden iiber die Serviceeinheit 16 nun Richtungen 
angezeigt, in die der Entf ernungssensor justiert, das hei&t 
verstellt werden mu£, urn eine optimale Justierung zu 
erreichen. Dazu wertet die Serviceeinheit 16 die Me£- Oder 
5 Datenwerte des Entf emungs sensors 10 anhand mindestens eines 

vorgegebenen, nachfolgend naher erlauterten Kriteriums aus. 

Figur 8 zeigt ein Flufcdiagramm eines moglichen Verfahrens- 
ablaufs, wie mit Hilfe der Serviceeinheit 16 die Me&- oder 

10 Datenwerte des Entf emungs sensors 10 auswertbar sind. Aus- 

gangspunkt des Verfahrens und gleichzeitig Wiedereinstiegs- 
punkt fur nachfolgend naher erlauterte Schleif endurchlaufe 
ist der Schritt 800. GemaE einer Abfrage 801 wird zunachst 
unterschieden, ob der Entf ernungssensor 10 eine Winkelauf- 

15 losung besitzt oder nicht. La£t sich diese Frage mit ja 

beantworten, das heiSt besitzt der Entf ernungssensor 10 eine 
eigene Winkelauf losung oder Winkelbestimmung , so wird diese 
Fahigkeit sinnvollerweise zur Uberprufung der Justierung 
verwendet. In diesem Fall wird gemaS Schritt 802 die vom 

20 Entf ernungssensor 10 bestimmte Winkellage des Zielobjektes 

12 cp IST mit einer Winkellage 9soll/ die sich aus der bekannten 
Position des Kraf tf ahrzeugs 11 und des Zielobjektes 12 er- 
gibt, verglichen. Stimmen der Soli- und der Istwert der 
Winkellage des Zielobjektes 12 iiberein, ist gemaS Schritt 

25 803 die Justierung des Entf ernungssensors 10 in Ordnung. 

Dies bedeutet, der Entf ernungssensor 10 ist hinreichend 
exakt und richtig justiert. Stimmen der Soil- und der Ist- 
wert der Winkellagen nicht iiberein, lafct sich beispielsweise 
anhand des Vorzeichens einer aus den beiden Wert en gebilde- 

3 0 ten Differenz die Richtung einer notwendigen Verstellung des 

Entf ernungssensors ableiten. GemaS Schritt 804 wird dement- 
sprechend von der Serviceeinheit 16 die notwendige Verstell- 
richtung angezeigt. Danach springt das Verfahren zuruck zum 
Ausgangspunkt 80 0 und es erfolgt ein erneuter Me£- und Uber- 

35 prufungszyklus . Diese Schleif e wird solange durchlaufen, bis 
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die Justierung gema£ Schritt 803 in Ordnung ist. Voraus- 
setzung fur die Durchfuhrung dieses Verfahrens ist gema£ 
801, da& der Entfernungs sensor 10 selbst die Fahigkeit 
besitzt, die Winkellage eines Zielobjektes 12 zu bestimmen . 
5 Eine solche Fahigkeit besitzen beispielsweise Abstandswarn- 

radare fur Kraf tf ahrzeuge haufig in der horizontalen Ebene, 
urn bei detektierten Hindernissen erkennen zu konnen, ob sie 
sich auf der gleichen oder einer benachbarten Fahrspur des 
Kraf tf ahrzeugs 11 befinden. In vertikaler Richtung besitzen 
10 solche Abstandswarnradare in der Regel jedoch keine Winkel- 

auflosung. Dementsprechend ist das zuvor beschriebene Ver- 
fahren fiir eine vertikale Justierung eines solchen Entfer- 
nungssensors 10 nicht geeignet. 

15 Fur diesen Fall, daS der Entf ernungssensor 10 nicht die 

Fahigkeit besitzt, die Winkellage eines Zielobjektes 12 zu 
bestimmen, verzweigt das hier beschriebene Verfahren 
zunachst zum Schritt 806 , in welchem eine Laufvariable i urn 
1 erhoht wird. Im Schritt 807 wird gemaS einer bevorzugten 

2 0 Ausfuhrungsform der Erfindung ein Empf angspegel der vom 

Entf ernungssensor 10 empfangenen und zuvor vom Zielobjekt 12 
ref lektierten Welle gemessen. Diese Messung erfolgt gemaE 
einer bevorzugten Ausfuhrungsform der Erfindung durch den 
Entf ernungssensors 10 selbst. Verfiigt dieser jedoch nicht 
25 uber die Fahigkeit, Empf angspegel zu bestimmen, kann 

dieses beispielsweise von einer geigneten Serviceeinheit 16 
durchgefuhrt werden. Im Schritt 808 wird der detektierte 
Empf angspegel Rj_ mit dem Empf angspegel R±-i des jeweils 
vorhergehenden Mefizyklus verglichen. Ist der Empf angspegel 

3 0 des aktuellen Mefczyklus Rj_ groEer als der des vorhergehenden 

Mefczyklus Ri-i, so wird gemafi 809 uber die Serviceeinheit 16 
signalisiert , daS der Entf ernungssensor weiterhin in der 
gleichen Richtung zu verstellen ist. Danach verzweigt das 
Verfahren gemafe 810 wiederum zum Ausgangspunkt 800 und es 
35 beginnt ein erneuter MeSzyklus . Bei diesem wird die Lauf- 
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variable i gemaS Schritt 806 wiederum urn 1 erhoht, es wird 
der nachste nun aktuelle Empf angspegel Rj_ bestimmt und 
dieser Empf angspegel R± mit dem jetzt vorhergehenden 
Empf angspegel R±-i verglichen. 1st zu irgendeinem Zeitpunkt 
5 der Empf angspegel des aktuellen MeEzyklus Rj_ kleiner als der 

Empf angspegel des vorhergehenden MeEzyklus Ri_i, so ver- 
zweigt das Verfahren zum Schritt 811, in dem nun die 
entgegengesetzte Richtung zur Verstellung des Entfernungs- 
sensors angezeigt wird. Anschaulich gesprochen bedeutet 

10 dies, daS der Entf ernungssensor 10 uber seine optimale 

Justierstellung hinaus verstellt worden ist, so daS er nun 
wieder zuriickjustiert werden mu£. Gleichzeitig ist dadurch 
auch der maximal mogliche Empf angspegel R max bekannt . Nun 
wird gemaE Schritt 812 wiederum ein erneuter Empf angspegel 

15 R i + 1 gemessen und dieser gemafi Schritt 813 mit dem nun 

bekannten maximal moglichen Empf angspegel R max verglichen. 
Sind beide identisch, so ist gemaE Schritt 814 die Justage 
des Entf ernungs sensors 10 ebenfalls in Ordnung . Ist der 
aktuelle Empf angspegel Ri +1 noch nicht gleich dem maximal 

20 moglichen Empf angspegel R max/ so wird weiterhin die zuletzt 

gewahlte Verstellrichtung des Entf ernungs sensors angezeigt. 
Danach verzweigt das Verfahren uber Schritt 816 zum Aus- 
gangspunkt 800. Alternativ kann die Verzweigung auch zum 
Schritt 812 erfolgen. Diese letzte Schleife wird nun solange 

25 durchgef uhrt , bis im Schritt 814 die Justage fur in Ordnung 

befunden wird. 



Wie anhand der vorhergehenden Beschreibung erkennbar, er- 
folgt die Justierung hier in horizontaler und in vertikaler 

30 Richtung nacheinander und unabhangig voneinander. Dement- 

sprechend weist ein zu justierender Entf ernungssensor 
vorteilhaf terweise horizontale und vertikale Verstellmittel 
auf, die unabhangig voneinander einstellbar sind. Dies kann 
beispielsweise in Form einer Dreipunktl age rung vergleichbar 

35 der einer bekannten Scheinwerf erhalterung realisiert sein. 
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Besitzt ein Entf ernungssensor 10 in beiden Ebenen die Fahig- 
keit, die Winkellage eines Zielobjektes 12 zu erkermen, kann 
die Justierung, sofern die anderen Voraussetzungen, bei- 
spielsweise die mechanische Verstellbarkeit , ebenfalls 
gegeben sind, auch in einem gemeinsamen Verf ahrensablauf er- 
folgen. Besitzt ein Entf ernungssensor 10 demgegenuber weder 
in horizontaler noch in vertikaler Ebene die Fahigkeit, eine 
Winkellage eines Zielobjektes 12 zu bestimmen, mufi fur beide 
Ebenen beispielsweise ein Verfahren gema& den Schritten 806 
bis 817 durchlaufen werden. 

Mit den Schritten 806 bis 817 gemaS Figur 8 erfolgt eine 
Justierung eines Entf ernungssensors 10 auf einen maximal 
moglichen Empf angspegel Rj_ . Fur diese Ausf uhrungsf orm des 
Verfahrens sind besonders Reflektoren geeignet , die ein 
ausgepragtes Maximum des ref lektierten Signals uber ver- 
schiedenen Einf allswinkeln <p erzeugen. Dies erfiillen insbe- 
sondere plane oder zylindrisch konkav gewolbte Reflektoren 
gema£ Figur 5. Demgegenuber ist der Verlauf des Empfangs- 
pegels im Bereich des Maximums bei Verwendung eines Corner- 
oder Tripleref lektors relativ flach. Dies erschwert in 
diesem Fall eine exakte Justage. Vorteilhaf ter ist es dann, 
das heiSt bei Verwendung eines solchen Triple- oder Corner- 
ref lektors, nicht auf maximalen Empf angspegel, sondern auf 
deutlich ausgepragte Symmetriepunkte in der Empf angs char ak- 
teristik des Entf ernungssensors 10 zu justieren. Beispiels- 
weise konnen hierzu die Punkte genutzt werden, an denen der 
Empf angspegel gegeniiber dem Maximum urn 3 dB oder auch urn 6 
dB abgesunken ist. Ein darauf beruhendes Verfahren ist in 
Figur 9 dargestellt. 

Gemafc Schritt 91 wird dabei das Zielobjekt 12 zunachst in 
eine Position 1 gebracht . Besonders vorteilhaf t wird dabei 
eine Vorrichtung gemaS Figur 4 verwendet, bei der das Ziel- 
objekt 41 in verschiedene, definierte Posit ionen 43 drehbar 
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ist. Fur eine vertikale Justierung des Entf ernungs sensors 10 
"wird das Zielobjekt 41 beispielsweise zunachst in die Posi- 
tion 431 gebracht. Nun wird gema£ Schritt 92 ein Empfangs- 
pegel R± gemessen. Im nachsten Schritt, der bevorzugt 
wiederum durch die Serviceeinheit 16 angezeigt wird, wird 
das Zielobjekt 2 in eine zweite Position, beispielsweise die 
Position 433 gebracht. Gemafi Schritt 94 wird dann ein 
Empf angspegel R 2 gemessen. Daran anschlieSend erfolgt gemaS 
Schritt 95 eine Abfrage, ob der Empf angspegel R x gleich dem 
Empf angspegel R 2 ist. Ist dies der Fall, ist gemaS Schritt 
96 die Justage in Ordnung. Andernfalls wird gemafi Schritt 97 
die notwendige Verstellrichtung des Entf ernungssensors 10 
angezeigt. Diese ergibt sich wiederum beispielsweise anhand 
eines Vorzeichens der Differenz aus R-^ und R 2 . Nun wird das 
15 Verfahren wiederum in einer Schleife solange wiederholt, bis 

gemaS Schritt 96 die Justage in Ordnung ist. Dement sprechend 
springt das Verfahren gemaS Schritt 98 wiederum an den 
Anfang 90. Mit Hilfe der Positionen 41 und 432 gemaS Figur 4 
kann dieses Verfahren auch fur eine horizontale Justierung 
20 eines Entf ernungssensors 10 verwendet werden. Alternativ zu 

einer Vorrichtung gemafi Figur 4 und gemafc einer besonders 
bevorzugten Ausf uhrungsf orm der Erfindung wird fur dieses 
Verfahren gemaS Figur 9 ebenfalls ein planer oder ein zylin- 
drisch konkav gewolbter Reflektor verwendet, der in der zu 
25 justierenden Ebene kippbar gelagert ist. Auch in diesem Fall 

ist eine Justierung dann in Ordnung, wenn die Empf angspegel 
R x und R 2 , die sich ergeben, wenn der Reflektor nach vorne 
bzw. nach hinten gekippt ist, gleich sind. 



30 
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Anspruche 

1. Verfahren zur Justierung der Ausrichtung einer Strahlcharak- 
teristik eines Entf ernungs sensors (10) , insbesondere eines 
Abs tands radars , welcher in oder an einem Kraft fahrzeug (11) 
montiert ist, beinhaltend folgende Schritte: 

- Posit ionieren des Kraf tf ahrzeugs und/oder eines Ziel- 
objektes (12) , welches als Referenzziel fur den Entfer- 
nungssensor geeignet ist, mit Hilfe einer Positionier- 
vorrichtung (13) , so da£ eine Normalenrichtung (14) des 
Zielobjektes in einem bekannten Winkel zu einer gewahlten 
Ref erenzachse oder Ref erenzlinie (15) des Kraf tf ahrzeugs 
steht, 

- Verwendung oder Inbetriebnahme einer Serviceeinheit (16), 
mit welcher Me£- oder Datenwerte des Entf ernungssensors 
auslesbar und Verstell- bzw. Justierrichtungen anzeigbar 
sind, 

- Inbetriebnahme des Entf ernungssensors , 

- Verstellung der Ausrichtung der Strahlcharakteristik des 
Entf ernungssensors in jeweils diejenige Richtung, die von 
der Serviceeinheit angezeigt wird, wobei diese Richtung 
anhand der Me£- oder Datenwerte des Entf ernungssensors 
sowie anhand mindestens eines vorgegebenen Auswertekrite- 
riums bestimmt wird (802, 808, 95). 
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2. Verfahren nach Anspruch 1, wobei mit dem Entf ernungssensor 
eine Richtung oder Winkellage des Zielobjektes bestimmbar ist 
und wobei das vorgegebene Auswertekriterium ein Vergleich 
(802) zwischen der bekannten Position des Zielobjektes und 
der vom Entf ernungssensor bestimmten Winkellage des Ziel- 
objektes ist. 

3. Verfahren nach Anspruch 1, wobei das Auswertekriterium ist, 
da£ ein Empf angspegel am Entf ernungssensor einen Maximalwert 
annimmt (806-816) . 

4. Verfahren nach Anspruch 1, wobei das Auswertekriterium ist, 
da£ zwei Empf angspegel R x und R 2 , die jeweils gemessen 
werden, wenn das Zielobjekt vom Entf ernunssensor in zwei 
symmetrischen Positionen beleuchtet worden ist, zumindest 
annahernd gleich sind (95) . 

5. Verfahren nach Anspruch 4, wobei zum Auffinden der Symmetries 
punkte die Position oder Lage des Zielobjektes (17) symme- 
trisch zu einer Ausgangsposition (12) oder Ausgangslage ver- 
stellt wird. 

6. Verfahren nach Anspruch 1, wobei die Position des Zielobjek- 
tes gegenuber dem Entf ernungssensor mit Hilfe von Peilmitteln 
(211, 212) oder einer Laserquelle (63) kontrolliert wird und 
gegebenenf alls durch ein Parallelverschieben des Zielobjektes 
eingestellt wird. 

7. Vorrichtung (200) zur Posit ionierung eines MeS- oder Pruf- 
gerates (201) und eines Kraf tf ahrzeugs relativ zueinander, so 
daS eine gewahlte Achse oder Linie des Kraf tf ahrzeuges senk- 
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recht Oder parallel zu einer vorgegebenen oder gewahlten 
Ref erenzachse steht, dadurch gekennzeichnet , da£ die Vorrich 
tung fest oder losbar mit einem Zielobjekt (209) , vorzugs- 
weise einem Reflektor, welches als Referenzziel fur einen 
5 Entfernungs sensor geeignet ist, verbunden ist. 

* 

8. Vorrichtung nach Anspruch 7, dadurch gekennzeichnet, da£ das 
Zielobjekt in seiner Position und Lage verstellbar ist. 

10 9. Vorrichtung nach Anspruch 8, dadurch gekennzeichnet, da£ die 

Vorrichtung Peilmittel (211, 212) oder eine Laserquelle (63) 
aufweist, mit deren Hilfe das Zielobjekt in eine definierte 
Position gegenuber dem Entfernungs sensor gebracht werden 
kann. 



15 



20 



10 . Vorrichtung nach Anspruch 8, dadurch gekennzeichnet, da£ das 
Zielobjekt an einem drehbar gelagerten Ausleger (42) 
befestigt ist. 

11. Vorrichtung nach Anspruch 8, dadurch gekennzeichnet, da£ das 
Zielobjekt in seiner vertikalen Neigung verstellbar gelagert 
ist . 



12 . Vorrich t ung nach einem der Anspruche 7 bis 11, dadurch 
25 gekennzeichnet, da£ die Vorrichtung bzw. das Me£- oder Pruf- 

gerat der Vorrichtung ein Scheinwerf er-Einstellgerat ist und 
da£ das Zielobjekt seitlich, iiber, unter oder vor dem Schein 
werf er-Einstellgerat angebracht ist. 

30 13 . Vorrichtung nach einem der Anspruche 7 bis 11, dadurch 

gekennzeichnet, da£ die Vorrichtung ein Achsvermessungsstand" 
fur ein Kraf tf ahrzeug ist. 
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14 . Vorrichtung nach einem der vorhergehenden Anspriiche, dadurch 

gekennzeichnet, da& das Zielobjekt ein Reflektor fur elektro- 
magnetische Wellen ist, der als Triple- oder Cornerref lektor , 
zylindrisch gewolbter Reflektor oder Planspiegel ausgeformt 
ist . 

15 . Vorrichtung nach Anspruch 14 , dadurch gekennzeichnet, da£ der 

Reflektor von einem Material umgeben ist, welches auftreffen- 
de elektromagnetische Wellen absorbiert . 

16 . Entf ernungssensor , insbesondere Abstandsradar fur ein Kraft- 

fahrzeug, dadurch gekennzeichnet, da£ Verstellmittel vor- 
gesehen sind, anhand derer die Ausrichtung der Strahlcharak- 
teristik des Entf ernungs sensors in zwei Ebenen unabhangig 
voneinander verstellbar ist und da£ weiterhin Mittel vor- 
gesehen sind, uber die MeE- oder Datenwerte des Entf ernungs- 
sensors mittels einer Serviceeinheit auslesbar sind. 

17 . Entf ernungssensor nach Anspruch 16, dadurch gekennzeichnet, 

da£ die Me£- oder Datenwerte Winkellagen detektierter Ziel- 
objekte oder Empf angspegel ref lektierter und wieder empfang- 
ener elektromagnetischer Wellen sind. 
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1,3,6,9, 
12,13 


A 


PATENT ABSTRACTS OF JAPAN 

vol- 097, no, 004, 30 April 1997 

& JP 08 327722 A (FUJITSU TEN LTD), 13 
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° Special categories of cited documents : 

"A* document defining the general state of the art which is not 
considered to be of particular relevance 

'E° earlier document but published on or after the international 
filing date 

•L' document which may throw doubts on priority claim(s) or 
which is cited to establish the publication date of another 
citation or other special reason (as specified) 

•O* document referring to an oral disclosure, use, exhibition or 
other means 

"P" document published prior to the international filing date but 
later than the priority date claimed 
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ments, such combination being obvious to a person skilled 
in the art. 
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see page 1, line 22 - page 2, line 7; 
figure 1 
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vol. 097, no. 005, 30 May 1997 
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GB 
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11-07-73 
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NONE 






US 5044744 


A 


03-09-91 
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A 


16-12-93 
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A KLASSIFIZIERUNG DES AN MELD U N GSGEGENST AN D E S 

IPK 6 H01Q1/12 G01S13/93 



Nach der Inte mationaten Patentklassifikation (IPK) oder nach der nationalen Klaastfikation undder IPK 
B. RECHERCHIERTE GEBtETE 

Recherchierter Mindestprufstoff (Klaasrfikationsaystem und KUiasrfikationssymbole ) 

IPK 6 H01Q G01S G01M 



Recherchierte aber nicht zum Mindestprufstoff gehorende Veroffentlichungen, soweit diese unter die recherchierte n Gebiete fallen 



Wahrend der intematoonaien Recherche konsultierte elektroniache Datenbank (Name der Datenbank und evtl. verwendete Suchbegriffe) 



C. ALS WESENTUCH ANGESEHENE UNTERLAGEN 
Kategorie* I Bezeichnung der Veroffentlichung, soweit erfordertich unter Angabe der in Betracht kommenden Teile 

DE 40 25 392 C (HELLA KG HUECK & CO) 
14. November 1991 

siehe Spalte 4, Zeile 26 - Zeile 57; 
Abbildung 1 

DE 42 01 214 C (MERCEDES-BENZ AG) 
4.Februar 1993 
in der Anmeldung erwahnt 
siehe Spalte 2, Zeile 13 - Zeile 47; 
Abbi Idung 1 

PATENT ABSTRACTS OF JAPAN 
vol. 097, no. 004, 30. April 1997 
& JP 08 327722 A (FUJITSU TEN LTD), 
13.Dezember 1996, 
siehe Zusammenfassung 



Betr. Anspruch Nr. 

1,3,6,9, 
12,13 



1,3,6,9, 
12,13 



"v"| Weitere Veroffentlichungen sind der Fortsetzung von Feld C zu 
' entnehmen 

Besondere Kategorien von angegebenen VerOffentlichungen 
•A' Veroffentlichung, die den allgemeinen Stand der Technik def iniert, 
aber nicht ate be senders bed outs am anzusehen tat 

•E" alteres Doku merit, das jedoch erst am oder nach dem intemationalen 
An me We datum veroffentiicht warden ist 

'L* Veroffentlichung, die geetgnet ist, einen Prioritata anspruch zweifethaft er- 
scheinen zu laaaen, oder durch die daa Veroffentlichungsdatum einer 
anderen im Recherchenbericht genannten Veroffentlichung belegt warden 
soil oder die aus einem anderen besonderen Grund angegeben ist (wie 
auagefQhrt) 

"O" Veroffentlichung, die aich auf eine mOndltche Offenbarung, 

eine Benutzung, eine Ausstellung oder andere Maftnahmen bezieht 

•P" Veroffentlichung, die vor dem intemationaten Anmeldedatum, aber nach 
dem beanspr uchten Prioritatadatum veroffentiicht worden tat 

Datum des Abschlusaea der intemationalen Recherche 

27.Marz 1998 

Name und Poatanachrift der IntemationaJen Recherchenbeh6rde 
Europaiachea Patentamt, P. B. 5818 Patentlaan 2 
NL - 2280 HV Rijswijk 
Tel. (+31-70) 340-2040, Tx. 31 651 epo nl, 
Fax: (+31-70) 340-3016 

Formblatt PCT/ISA/210 {Blatt 2) {Juii 1992) 



Siehe An hang Patentfamilie 

Spatere Veroffentlichung, die nach dem intemationalen Anmeldedatum 
oder dem Prioritatadatum veroffentiicht worden ist und mit der 
Anmeldung nicht kollidiert, sondem nur zum Verstandnis des der 
Erfindung zugrundeliegenden Prinzips oder der ihr zugrundeliegenden 
Theorie angegeben tst 
'X* Veroffentiiohung von beeonderer Bedeutung; die beanapruchte Erfindung 
kann allein aufgrund dieser Veroffentlichung nicht ate neu oder auf 
erfinderisoher Tatigkeit beruhend betrachtet werden 
*Y" Veroffentlichung von besonderer Bedeutung; die beanapruchte Erfindung 
kann nicht als auf erfinderisoher Tatigkeit beruhend betrachtet 
werden, wenn die Veroffentlichung mit einer oder mehreren anderen 
VerOffentlichungen dieser Kategorie in Verbindung gebracht wird und 
diese Verbindung fur einen Fachmann naheltegend *t 
•& - Veroffentlichung, die Mitglied derselben Patentfamilie ist 

Abaendedatum des intemationalen Recherchenberichts 
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C.(FortsetZung) ALS WESENTLICH ANGESEHENE UNTERLAGEN 



interna* .ales Aktenzetchen 

PCT/DE 97/02828 



Kategorie* 



Bezeichnung der Verdffentlichung, soweit erfordertich unter Angabe der in Betracht kommenden Tetie 



Betr. Anspruch Nr. 



A,P 



FR 2 074 724 A (COMP GENERALE ELECTRICITE) 
8.0ktober 1971 

siehe Seite 1, Zeile 22 - Seite 2, Zeile 
7; Abbildung 1 

PATENT ABSTRACTS OF JAPAN 

vol. 097, no. 005, 30. Mai 1997 

& JP 09 015327 A (KAIJ0 CORP), 17.Januar 

1997, 

siehe Zusammenfassung 

DE 34 06 867 A (R0SENBERGER HANS DR MED) 

18.0ktober 1984 

siehe das ganze Dokument 

US 5 044 744 A (OGAWA ICHIZO ET AL) 
3. September 1991 

siehe Spalte 3, Zeile 26 - Zeile 40; 
Abbildung 1 

DE 42 19 582 A (FRENZEL HOLGER DR) 
16.Dezember 1993 

siehe Spalte 1, Zeile 12 - Zeile 59; 
Abbildung 1 

DE 196 07 653 A (BOSCH GMBH ROBERT) 
4. September 1997 

siehe Zusammenfassung; Abbildung 1 
siehe Spalte 7, Zeile 54 - Spalte 61 

US 3 555 285 A (IRVING ROBERT) 12.Januar 
1971 

siehe Spalte 2, Zeile 25 - Spalte 3, Zeile 
50; Abbildungen 2,3 

EP 0 526 424 A (CARELLO SPA) 3.Februar 
1993 

siehe Spalte 3, Zeile 7 - Zeile 15; 
Abbildung 2 
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angefuhrtes Patentdokument 


Datum der 
Veroffentlichung 


Mitglied(er) der 
Patentfamilie 


Datum der 1 
Veroffentlichung 1 


1 DE 4025392 


C 


14-11-91 
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tl U/ -70 I 








US 


5313213 A 




FR 2074724 


A 


08-10-71 


BE 


761740 A 
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